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(57) Abstract: The invention concerns a device comprising a 
scrcw (10) with pitch (PI) driven by a motor (M), a nut (12) 
co-operating with the scrcw (10) and designed to be driven in 
translation in the direction of the screw axis, said nut being 
integral in translation with a member (14), guide means (22L, 
24L) defining a linear guiding to lock the rotation of the nut in 
a first phase of displacement, second guide means (22H, 24H) 
defining a helical guiding having a reverse pitch (P2) relative to 
the pitch of the screw to enable the transverse pitch and hence the 
translational speed of the nut to be decreased in said second phase 
of displacement. The inventive device can be used to produce 
a relative displacement between the members (16 and 28) of a 
clamping tool. 

(57) Abr^g^ : I^ dispositif de Tinvention comprcnd une vis (10) 
de pas (PI ) entrainee par un moteur (M), un ecrou (12) cooperant 
avec la vis ( 1 0) et propre a etre entraine en translation dans la direc- 
tion de Taxe de la vis, cet ecrou etant solidaire en translation d'un 
organe (14), des moycns de guidage (22L, 24L) definissani un gui- 
dage lineaire pour bloquer la rotation de Tecrou dans une premiere 
phase de ddplacement, des seconds moyens de guidage (22H, 24H) 
definissant un guidage helicoidal ayant un pas (P2) inverse par rap- 
port au pas de la vis pour permeltre de diminuer le pas apparent de la 
vis el done la vitesse en translation de 1' ecrou dans cetlc dcuxicme 
phase de deplacement. Le dispositif de IMnvention peut etre uti- 
lise pour rcaliser un dtSplacement relatif entre Ics organes ( 16 et 28) 
d'un ou til de serragc. 
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Dispositif d/ entrainement et outil ri«» serraae 6auip6 d'nn 
dispositif 

L' invention concerne un dispositif d ' entrainement propre h 
assurer le d^placement relatif de deux organes, en particulier 
des deux organes d'un outil. 

Elle vise plus particuliferement h r6pondre aux imp6ratifs de 
motorisation d'un axe faisant partie d'un outil, et en 
particulier d'un outil de serrage tel qu'une pince ou une 
tenaille. 

15 Parmi les outils de serrage de ce genre, un example typique est 
celui des pinces ^ souder que I'on utilise notamment sur les 
chalnes d' assemblage des v6hicules automobiles. Ces pinces sont 
destinies k serrer plusieurs tdles entre elles en vue de leur 
soudage ^lectrique. 
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Dans tous les cas, ces pinces doivent peirmettre de r6aliser, 
grace h une motorisation appropri6e, le d^placement relatif de 
deux organes, ici les deux bras ou mSchoires d'une pince, avec 
deux mouvements ou phases diff brents. 

En effet, lors du serrage, il est souhaitable de pouvoir 
d6placer les deux organes, d'abord avec un mouvement rapide, 
puis ensuite avec un mouvement plus lent jusqu'au serrage 
final. 

II est connu pour cela d'effectuer le mouvement relatif des 
deux organes par des v6rins actionals par un fluide, et 
notamment par des v^rins hydrauligues. 

Cependant, ces outils de serrage qui utilisent des v6rins 
pr^sentent les inconv^nients inhSrents h de tels v^rins, 
notamment des risques de fuite, etc. 
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On connait aussi des outils de serrage Slectriques, en 
particulier des pinces dlectriques, qui utilisent une 
motorisation §lectrique pour r^aliser le d6placement relatif 
5 des deux organes de I'outil. 

Cependant, ces outils 61ectriques souffrent des problfemes li6s 
aux caract6ristiques de motorisation 61ectrique, savoir soit 
des cadences d'ouverture et de fermeture 61ev6es et peu 
10 d' effort de serrage^ soit au contraire un effort de serrage 
61ev& et des cadences faibles. 

Or, dans les outils de serrage du type pr6cite, il est 
imp6ratifr compte tenu des cadences de plus en plus ^lev^es 
15 utilis6es dans 1' Industrie, de pouvoir d^placer les organes 
avec une vitesse 61ev6e tout en appliquant un effort de serrage 

Ces deux imperatifs, a savoir cadences d'ouverture et de 
20 fermeture 61evees et effort de serrage 61ev6, ne peuvent dtre 
obtenus avec les solutions connues, mSme avec des motorisations 
utilisant des moteurs electriques sans balai. 

En fait, ces deux imp6ratifs ne sont pas compatibles, car ils 
25 reinvent de deux definitions cin6matiques contradictoires, h 
savoir : 

une forte charge inert ielle (cas de I'ouverture et de la 
fermeture de la pince) qui implique un rapport d'inertie 
30 charge-moteur bien d6fini, et done un rapport de reduction 

donne, et 

une forte charge de pouss6e qui d^finit g6neralement un 
rapport de reduction superieur au rapport de reduction 
d^fini pr6c6demment, afin d' amplifier 1' effort g§n6r6 par 
35 le couple du systeme de motorisation utilise. 
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Cette forte charge de pouss^e est n6cessaire pour r6aliser le 
mouvement de serrage final, par exemple le serrage de plusieurs 
tdles par une pince k souder. 

On connait aussi des dispositifs d' indexation qui utilisent des 
vis k pas variable ou des cames pour procurer un rapport de 
reduction variable. Toutefois, ces dispositifs connus sont 
lourds et ont une inertie importante qui les rend inadapt#s k 
une application destinfie k un outil portable, ou outil mobile, 
et auquel on demande des performances Slev^es, done une faible 
inertie. 



L' invention a notamment pour but de surmonter les inconvSnients 
prScitSs. 

Elle vise, en particulier, a procurer un dispositif d'entraine- 
ment pour le d6placement relatif de deux organes qui soit 
propre k fournir un rapport cin^matique variable. 

L' invention vise aussi procurer un tel dispositif 

d'entrainement qui est susceptible d'Stre command^ 
electriquement par un systSme k commande num^rique. 

C'est aussi un but de 1' invention de procurer un tel dispositif 
d'entrainement qui trouve une application particulifere dans le 
domaine des outils, et notamment des outils de serrage. 

C'est encore un autre but de 1' invention de procurer un tel 
dispositif d'entrainement qui s' applique tout particuliferement 
aux pinces ^ souder. 

L' invention propose Ik cet effet un dispositif d'entrainement du 
type d^fini en introduction, lequel comprend : 

une vis d'un pas donn6 propre ^ etre entraln6e en rotation 
autour d'un axe, dans un sens ou dans un sens oppose, sous 
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1' action d'un moteur, 

un 6crou coop6rant avec la vis et propre h §tre entrain^ en 
translation dans la direction de I'axe de la vis, ledit 4crou 
5 6tant solidaire en translation de I'un des deux organes, 

des premiers moyens de guidage d^finissant un guidage lin6aire 
parall&le h I'axe de la vis pour bloguer la rotation de l'6crou 
dans une premifere phase de d^placement de l'6crou, 

10 

des seconds moyens de guidage d6f inissant un guidage h^licoldal 
qui s'^tend suivant I'axe de la vis et qui a un pas invers6 par 
rapport au pas de la vis pour permettre la rotation de l'6crou 
dans le mfeme sens de rotation que la vis dans une deuxifeme 
15 phase de d^placement de l'6crou oii, par exemple, les deux 
organes sont plus proches I'un de 1' autre que dans la premiSre 
phase de dSplacement, 

ce qui permet de diminuer le pas apparent de la vis et done la 
20 Vitesse en translation de l'6crou dans cette deuxi&me phase de 
d^placement . 

Ainsi, le dispositif de 1' invention repose essentiellement sur 
1 'utilisation d'une vis qui entraine un Scrou, lequel est 
25 blogu6 en rotation pendant une premiere phase ou course de 
dgplacement et est ensuite susceptible d'etre entrainfi en 
rotation, dans le sens de rotation de la vis, dans une deuxifeme 
phase ou course de d^placement. 

30 L' invention procure ainsi un dispositif d ' entrainement h 
rapport cin^matique variable, qui consiste en deux parties 
distinctes : une premifere partie oCi l'6crou est bloqu6 en 
rotation et une deuxieme partie ou l'6crou est entrain^ en 
rotation dans le meme sens que la vis. 

35 

Grace ^ la premifere partie, la vis assure une liaison 
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cinematique pendant une premifere phase, que I'on peut qualifier 
de phase inertielle du mouvement. 

Pendant cette premiere phase, I'gcrou qui est mont6 libre en 
translation est guid6 en rotation par les premiers moyens de 
guidage qui sont fixes et parallfeles h I'axe de la vis et qui 
empechent done I'^crou de tourner, et ceci quel que soit le 
sens de rotation de la vis et celui de 1 'effort d transmettre. 
Pendant cette phase inertielle qui permet le rapprochement ou 
1 ' Sloignement des deux organes (par exemple, fermeture et 
ouverture d'une pince), la vis tournera g6n4ralement h vitesse 
Stablie constante. La vitesse de translation (vitesse lin^aire) 
de l'6crou est done conditionn^e par la vitesse angulaire et le 
pas de la vis. 

Pendant la seconde phase de d6placement, les seconds moyens de 
guidage d6finissent un guidage hSlicoIdal qui oblige l'6crou Ik 
tourner en rotation dans le meme sens que la vis, ce qui 
diminue le pas apparent de la vis. 



Par consequent, en supposant que la vis tourne h la mgme 
Vitesse angulaire que pendant la premifere phase du mouvement, 
l'6crou se dfiplacera alors H une vitesse plus faible, impos6e 
par le pas apparent. En effet, I'ficrou "libgrfi" du guidage 
25 lin6aire des premiers moyens de guidage va suivre le pas des 
. seconds moyens de guidage. 

Ainsi, pendant cette seconde phase de d^placement, la vitesse 
de translation de l'6crou diminue jusqu'lk 6ventuellement 
devenir nulle. On a done une variation apparente du pas jusqu'^ 
I'obtention d'une valeur nulle de celui-ci, si n^cessaire. 



II est avantageux d'utiliser une vis de grand pas, done 
reversible et h haut rendement, pour assurer la liaison 
35 cin#matique pendant la phase inertielle du mouvement. 



BNSOCX5ID: <WO 02076ee5A1J.> 



wo 02/076665 PCT/FR02/00444 

6 

A ce titre^ on pr6f6re tout particuliferement utiliser une vis 
choisie parmi une vis h billes et une vis h filet roul4. 

Cette vis aura^ de pr6f6rence, un petit diamfetrer et done une 
5 petite masse ^ compte tenu de la faiblesse des efforts engendrSs 
pendant la premifere phase de d^placement. Cette vis assurera 
ainsi une transmission performante en Vitesse et en 
acceleration, avec un ajout d'inertie minimal. 

10 Dans une forme de realisation pr^fSr^e de 1' invention, les 
premiers moyens de guidage et les seconds moyens de guidage 
sont formes par au moins une glissiSre qui comprend une partie 
lin6aire parallele h I'axe de la vis pour procurer le guidage 
lineaire et une partie heiicoldale qui se raccorde h la partie 

15 . droite pour procurer le guidage heiicoXdal, et I'^crou est muni 
d'un element suiveur propre h se deplacer le long de la 
glissiere. 

De preference, le dispositif comprend au moins une paire de 
20 glissiferes opposees avec lesquelles coopdre une paire 
d' elements suiveurs portes par l'6crou. 

Dans 1' invention, on preffere tout particuliferement que le ou 
chaque element suiveur soit realise sous la forme d'un galet 
25 roonte fou autour d'un axe perpendiculaire cl I'axe de la vis. 

On notera que, h I'approche du point de serrage, la 
reversibilite du systfeme vis-ecrou fait que, au travers d'un 
des elements suiveurs, celui-ci prend appui sur I'une des 
30 glissiferes ou guides, afin de soulager la vis de 1 ' augmentation 
du couple et de 1' effort axial dQ la diminution apparente du 
pas • 

De ce fait, la part de 1' effort repris par I'une des glissieres 
35 est d'autant plus grande que son pas reel est faible. II en 
resulte qu'une grande partie de 1' effort est reprise, non pas 
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par la vis, mais par la glissifere. 

De ce fait, il est possible de diminuer le plus possible le 
poids de la vis, et done celui de la raotorisation, quel que 
soit 1' effort de serrage souhait6. il permet, en outre, de 
conserver toutes les performances dans la premifere phase de 
d^placement, encore appel6e "phase inertielle" . 

On comprend que ceci peut §tre obtenu simplement avec un galet 
roulant dans une seule gorge. Dans ce cas, il faut pr6voir un 
jeu fonctionnel qui garantit un bon dSplacement du galet dans 
ladite gorge. 

Dans une forme de realisation pr6f#r6e de 1' invention, le 
dispositif comprend un support cylindrique creux, dans lequel 
sont log^s la vis et l'6crou, et qui pr^sente une parol 
cylindrique dans laquelle est form6e la ou chaque glissiere. 

Pour procurer un bon f onctionnement , la ou chaque glissiSre 
pr6sente une largeur suffisante pour recevoir l'616raent suiveur 
avec un jeu minimal. 

Selon une autre caract#ristique de 1' invention, le pas 6tabli 
des seconds moyens de guidage peut §tre constant ou variable. 
Le pas 6tabli est celui qui suit la zone de transition entre la 
partie ^ guidage lin^aire et la partie h guidage h§licoidal. 

Dans 1' invention, la vis est avantageusement mont^e flottante 
et les moyens de guidage sont avantageusement months sur des 
supports conf6rant une certaine auto-adaptation ("compliance") 
au syst&me. 

De plus, on utilise avantageusement un moteur ^lectrique couple 
^ un systime ^ coromande num6rique. 

Le dispositif de 1' invention comprend avantageusement un 
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support fixe qui porta le moteur et I'un des deux organes, 
appel§ "organs fixe", un support mobile li€ en translation 
avec l'6crou et portant 1' autre des deux organes, appel6 
. "organe mobile". 

5 

Sous un autre aspect, 1' invention concerne un outil de serrage 
comprenant deux organes, ou bras, susceptibles d'dtre 
rapprochds ou 61oign6s I'un de 1' autre, et cet outil #tant 
§guip6 d'un dispositif d'entrainement comme d^fini 
1 0 prSc^demment . 

L' outil de serrage est avantageusement r6alis6 sous la forme 
d'une pince, en particulier d'une pince k souder. 

15 Dans la description qui suit, faite seulement h titre 
d'exemple, on se rSf&re aux dessins annexes sur lesquels : 

- la Figure 1 est une vue partielle en 616vation d'un 

dispositif d'entrainement selon une premifere 
20 forme de realisation de 1' invention ; 

• - la Figure 2 est une vue d'extr6mit6 du dispositif de la 

Figure 1 ; 

- la Figure 3 est une vue en coupe axiale d'un outil de 

serrage gquipS d'un dispositif d'entrainement 
25 selon 1' invention ; 

- la Figure 4 est une vue partielle en 616vation, avec 

arrachement, d'un dispositif d'entrainement 
selon une deuxi^me forme de realisation de 
1 ' invention ; et 

30 - la Figure 5 est une vue en coupe selon la ligne V-V de la 

figure 4. 

Le dispositif represent^ aux Figures 1 et 2 comprend une vis 10 
propre a etre entrain^e en rotation autour d'un axe XX par 
35 1 ' intermediaire d'un moteur eiectrique M coupl6 h une commande 
num^rique CN, 
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on utilise de pr6f6rence une vis 4 billes ou k filet roul6, ou 
encore une vis analogue. La vis possSde un grand pas PI et elle 
est done reversible et h hauts rendements direct et inverse. 
Cette vis peut etre entraxn6e en rotation dans un sens ou dans 
1' autre autour de son axe par 1 ' intermfidiaire du moteur M. 

La vis coopSre avec un 6crou 12 susceptible d'gtre entrain^ en 
translation dans la direction de I'axe XX de la vis. L'6crou 12 
est solidaire en translation d'un support 14 r6alis6 ici sous 
la forme d'un 616ment tubulaire qui entoure au moins en partie 
la vis 10. Ce support est destinS h etre reli6 k un organe 
mobile 16 represents ici sch6matiquement . 

Dans I'exemple de realisation, la vis 10 possfede un pas k 
droite dont la valeur est avantageusement de I'ordre de 
grandeur de son propre diarodtre . 

L'6crou 12 est 4quxp6 d'une paire de galets 18 et 20 qui 
f orment des elements suiveurs et qui sont months en rotation 
autour d'un axe YY qui est perpendiculaire k I'axe XX de la 
vis. 

Ces deux galets sont destines venir rouler respectivement 
centre deux glissiferes 22 et 24 encore appeiees guides. La 
glissiere 22 comprend une partie lineaire 22L qui s'etend 
paralieiement k I'axe de la vis pour procurer un guidage 
lineaire k I'ecrou, ainsi qu'une partie heiicoidale 22H qui se 
raccorde a la partie lineaire 22L pour procurer un guidage 
neiicoidal. Cette partie heiicoidale s'6tend suivant I'axe XX 
de la vis et poss^de un pas P2 qui est inverse par rapport au 
pas PI de la vis. Dans I'exemple, le pas P2 est un pas a 
■ gauche . 

De fagon correspondante, la glissidre 24 comporte une partie 
lineaire 24L, qui s'etend paralldlement k I'axe XX, et une 
partie heiicoidale 24H qui se raccorde k cette partie lineaire 
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pour procurer un guidage hSlicoidal. 

Cependant, coinme on peut le voir sur la Figure 1, les deux 
parties h61icoIdales 22H et 24H sont d6cal6es axialement d'une 
5 distance qui correspond au diam^tre D des galets 18 et 20. 



Coxnme on peut le voir sur la Figure 2, les parties linSaires 
22L et 24L des glissieres sont situ6es d'un mSme c6t6 de I'axe 
YY et emp§chent ainsi l'6crou de tourner, quel que soit le sens 

10 de rotation de la vis et celui de 1 'effort h transmettre . 
Ainsi, tant que les galets 18 et 20 sont en contact avec les 
parties 22L et 24L, ces dernidres empechent l'6crou de tourner, 
et celui-ci se d^place en translation avec une vitesse lin6aire 
impos6e par la vitesse angulaire du moteur et le pas PI de la 

15 vis. Ceci constitue une premifere phase de dfiplacement Dl 
(encore appel6e course) que I'on peut qualifier aussi de phase 
inertielle. 

A I'approche du point de serrage, c'est-a-dire lorsque l'6crou 
20 12 se rapproche des parties hSlicoidales 22H et 24H, ces 
derniSires entrainent I'Scrou en rotation dans le mSme sens que 
la rotation de la vis. II en rSsulte que la vitesse lin6aire de 
I'^crou diminue jusqu'a 6ventuellement devenir nulle. En effet, 
ceci provient d'une variation apparente du pas (en fait, la 
25 Vitesse lin6aire de I'^crou est synchronis6e sur le pas P2). II 
est h noter que ce pas P2 peut Stre constant ou variable. 

Si I'on suppose r par consequent, que la vis 10 est entrain6e en 
rotation autour de son axe avec une vitesse angulaire 6tablie 
30 constante, l'6crou se d6place d'abord (dans le sens du serrage) 
avec une vitesse constante pour la phase Dl (phase inertielle) 
et ensuite avec une vitesse plus lente dans une deuxifeme phase 
D2. 

35 Pendant cette deuxi^me phase, la reversibility du syst^me vis- 
6crou fait que, au travers de I'un des deux galets 18 et 20, 
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celui-ci prend appui sur I'une des parties h^licoidales 22H et 
24H, ce qui soulage la vis de 1 'augmentation du couple et de 
1' effort axial du a la diminution apparente du pas resultant. 

Ainsi, la part de 1 'effort repris par I'une des parties 
h61icoIdales pr6cit6es est d'autant plus grande que son pas 
reel est faible. II en r6sulte que 1 'effort est repris, non pas 
par la vis, mais par I'une des parties h61icoxdales des moyens 
de guidage. 

On se r6f&re maintenant h la Figure 3 qui montre un outil de 
serrage 26, par exemple une pince ^ souder, qui comprend un 
dispositif d'entrainement tel que d^crit pr6c6demment et qui 
est destine h exercer un d6placement relatif sur deux organes 
de 1' outil. Ces deux organes comprennent un organe mobile 16 
(encore appel6 bras mobile) et un organe fixe 28 (encore appelS 
bras fixe). 

Les elements communs avec ceux de la Figure 1 sont d6sign6s par 
les mSmes references num^riques. 

Le dispositif comprend un support fixe 30 qui porte le moteur 
M ainsi que 1' organe fixe 28. 

La vis 10 est coupiee h I'arbre 32 du moteur par l'interm6- 
diaire d'un accouplement flottant. 

Les glissidres 22 et 24 sont portges par un support 34 qui est 
traverse par la vis et qui est fixe au support 30 du moteur par 
I'intermediaire de moyens de fixation appropries, par exemple 
des vis, dont les axes 36 sont repr6sent6s sur le dessin. 
L'ensemble ainsi forme par le support 34 et les vis d'axes 36 
comporte la souplesse necessaire pour conferef au systdme une 
certaine auto-adaptation, encore appeiee "compliance" (terme 
anglo-saxon). On assure ainsi un bon f onctionnement au systSme. 
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Le support 14^ 116 h l'6crou 12, est aussi constitu6 d'un 
616ment tubulaire comme d6crit pr6c6deinment . II possdde une 
collerette 38 qui est bloqu6e axialement, mais non en rotation, 
par des organes de roulement 40 maintenus entre un anneau 42 
5 formant bague de retenue et un disque 44 solidaire du bras 16 
et possSdant une ouverture 46 pour le passage de la vis 10. 

L'organe mobile 16 et I'organe fixe 28 ont des attaches 
respectives 48 et 50 susceptibles d'etre £ix6es respectivement 
10 aux deux bras de I'outil. 

Ces bras peuvent Stre des bras en ciseaux, c'est-Si-dire des 
bras k dSplacement en rotation, ou encore des bras h 
d6placement lin^aire. II peut s'agir, dans ce dernier cas, de 
15 pinces dites en "J", par exemple* 

. Le point de serrage peut ne pas obligatoirement se situer h une 
extr6mit6 du mouvement. II est possible aussi d'envisager des 
outils comportant un mouvement sur chacun des bras. 

20 

Dans ce cas, deux dispositifs selon 1' invention, mais h pas 
inverse, actionnent chacun un bras d'un m§me outil. 

II est possible aussi d'envisager un r^glage facile de la 
25 course de 1' outil par d^placement relatif du support 14 et des 
glissieres • 

Dans la forme de realisation des Figures 4 et 5, le dispositif 
de 1' invention comprend un support cylindrique creux 52 dans 
30 lequel sont log^s la vis 10 et l'6crou 12. Ce support presente 
une paroi cylindrique 54 d'axe XX et rattachfie h une paroi de 
fond 56 pr6sentant un trou circulaire 58 pour le passage de la 
vis 10. 

35 Le support cylindrique 52 est avantageusement r6alis§ en acier. 
Dans la paroi cylindrique 54 sont taill^es deux glissieres 22 
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et 24 dans des positions diametralement oppos6es • La glissiere 
22 comporte une partie lin^aire 22L qui se prolonge par une 
partie hSlicoxdale 22H. La glissiere 24 (non visible sur la 
figure 4) pr6sente une forme identique k celle de la glissifere 
22. Ces deux glissiferes sont form6es directement par 
Elimination de matidre de la paroi cylindrique 54 de manidre h 
d6boucher chacune h l'int6rieur et h l'ext6rieur du cylindre 
ainsi formg. 

Les glissi&res peuvent Stre h simple effet ou h double effet 
selon qu'elles transmettent les efforts dans un sens, ou dans 
les deux sens. En fait, la glissiere ^ double effet consiste en 
deux guidages places de part et d' autre d'un meme galet avec un 
jeu fonctionnel suffisant. 

Dans la forme de realisation des Figures 4 et 5, les deux 
glissiSres 22 et 24 taill6es dans la paroi cylindrique 54 sont 
par nature k double effet, qu'elles soient ou non utilisees 
dans cette configuration. Ceci depend essentiellement de la 
valeur du jeu fonctionnel mentionn^ ci-dessus. 

Quelle que soit la configuration retenue, on dispbsera les 
zones de contrainte entre galets et glissiferes de manidre k 
r6duire au minimum 1' effort de flexion parasite engendr^ sur la 
vis. Ainsi, par exemple, deux glissieres H double effet seront 
diametralement oppos^es, trois glissiSres h double effet seront 
disposSes a 120', quatre glissidres k double effet seront 
disposSes 90', et ainsi de suite. 

Ainsi, comme on le voit sur les figures 4 et 5, chacune des 
glissieres k double effet pr^sente une largeur 1 suffisante 
pour recevoir le galet 18 ou 20 correspondant , avec un jeu 
minimal j. En pratique la largeur 1 est sup6rieure au diamdtre 
d du galet pour manager ce jeu minimal j (voir figure 5). 

Dans tous les cas, il y a lieu de pr6voir un jeu fonctionnel j 
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suffisant pour assurer le bon f onctionnement de 1' ensemble. Le 
montage sur la butee de la vis et sur la bride du moteur se - 
fera dans des conditions de compliance comme dSfini 
pr6c6demment • 

5 

II est h noter que le dispositif de 1' invention n'est pas 
limits h I'outillage et que, de fagon g6nerale, il peut etre 
appliquS chaque fois qu'une succession de phases inertielles et 
de phases de serrage se presente sur un mouvement. Ainsi, 
10 pendant la deuxieme phase de dSplacement de I'Scrou, les deux 
organes ne sont pas necessairement plus proches I'un de 1' autre 
que pendant la premiere phase de dSplacement. 

II entre Sgalement dans le cadre de 1' invention de prSvoir un 
15 mecanisme avec une vis k faible pas et avec une ou plusieurs 
glissi&res qui, dans la phase inertielle par exemple, 
augmentent le pas apparent de I'Scrou. Toutefois, comme la vis 
k faible pas assure le serrage, elle devra pouvoir rfisister 
seule k 1' effort correspondant h ce serrage. 

20 

On comprendra qu'il est possible de multiplier le nombre de 
galets soit sur un m§me plan, soit sur plusieurs plans, afin 
d'augmenter 1' effort h transmettre. Dans chaque cas, on 
disposera avantageusement ces galets afin de rSduire le plus 
25 possible les efforts de flexion parasites sur la vis. 

Dans le cas de la structure k support cylindrique creux des 
Figures 4 et 5, on pourra prSvoir des glissidres qui ne 
dSbouchent pas k I'extSrieur du support cylindrique pour ne pas 
30 affaiblir ce support cylindrique. Ce rSsultat peut §tre obtenu 
par frettage, usinage, soudage, assemblage, ou tout autre 
moyen . 

L' invention trouve une application pr6f Srentielle, mais non 
35 limitative, aux pinces de serrage, et en particulier aux pinces 
k souder. 
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1. Dispositif d'entrainement pour le d^placement relatif de 
deux organes, en particulier pour le d6placement des deux bras 
d'un outil de serrage, 

caract6ris6 en ce qu'il comprend : 

une vis (10) d'un pas donng (PI) propre k §tre entrain6e en 
rotation autour d'un axe (XX), dans un sens ou dans un sens 
oppose, sous I'action d'un moteur (M) , 

un 6crou (12) coop6rant avec la vis (10) et propre Si §tre 
entrain^ en translation dans la direction de I'axe (XX) de la 
vis, ledit Scrou 4tant solidaire en translation de I'un (14) 
des deux organes, 

des premiers moyens de guidage (22L, 24L) d6finissant un 
guidage lin6aire paralldle ^ I'axe (XX) de la vis (10) pour 
bloquer la rotation de l'#crou (12) dans une premifere phase de 
dSplacement (Dl) de I'Scrou, 

des seconds moyens de guidage (22H, 24H) d6finissant un guidage 
h61icoidal qui s'6tend suivant I'axe (XX) de la vis (10) et qui 
a un pas (P2) inverse par rapport au pas (PI) de la vis pour 
permettre la rotation de l'6crou (12) dans le mgme sens de 
rotation que la vis (10) dans une deuxi6me phase de d6placement 
(D2) de l'6crou oCl, par exemple, les deux organes (16, 28) sont 
plus proches I'un de 1' autre que dans la premiere phase de 
d§placement ( 01 ) , 

ce qui permet de diminuer le pas apparent de la vis (10) et 
done la vitesse en translation de I'ecrou (12) dans cette 
deuxidme phase de d#placement (D2). 

2. Dispositif selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que 
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la vis (10) est de type reversible a haut rendement et poss^de 
un grand pas et en ce que la vis (10) est choisie parmi une vis 
It billes et une vis ^ filet roul6* 

5 3. Dispositif selon I'une des revendications 1 et 2, 
caract6ris6 en ce que les premiers moyens de guidage et les 
seconds moyens de guidage sont form6s par au moins une 
glissiSre (22 ; 24) qui comprend une partie lin6aire (22L ; 
24L) parallfele h I'axe (XX) de la vis (10) pour procurer le 
10 guidage linSaire et une partie h^licoldale (22H ; 24H) qui se 
raccorde h la partie lin#aire pour procurer le guidage 
h61icoidal, et en ce que l'6crou est pourvu d'un ^16ment 
suiveur (18 ; 20) propre h se dSplacer le long de la glissiere. 

15 4. Dispositif selon la revendication 3^ caracteris6 en ce qu'il 
comprend au moins une paire de glissiferes (22 ; 24) opposSes 
avec lesquelles coopere une paire d'616ments suiveurs (18 ; 20) 
port 6s par l'6crou (12). 

20 5. Dispositif selon I'une des revendications 3 et 4, 
caract6ris6 en ce que le ou chaque 616ment suiveur (18 ; 20) 
est r6alis6 sous la forme d'un galet mont6 fou autour d'un axe 
(YY) perpendiculaire IL I'axe (XX) de la vis. 

25 6. Dispositif selon I'une des revendications 3^5, caract6ris6 
en ce qu'il comprend un support cylindrique creux (52), dans 
lequel sont log6s la vis (10) et l'6crou (12), et qui pr6sente 
. une paroi cylindrique (54) dans laquelle est form6e la ou 
chaque glissi&re (22, 24). 

30 

7. Dispositif selon la revendication 6, caract6ris6 en ce que 
chaque glissidre (22, 24) prfisente une largeur (1) suffisante 
pour recevoir l'61ement suiveur (18, 20) avec un jeu minimal 
(j). 

35 

8. Dispositif selon I'une des revendications I h 1, caract6ris6 
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en ce que le pas (P2) des seconds moyens de guidage peut Stre 
constant ou variable. 

9. Dispositif selon I'une des revendications 1^8, caract6ris6 
5 en ce que la vis (10) est mont6e flottante et les moyens de 
guidage (22, 24) sont months sur des supports (34, 36) 
conf6rant une certaine auto-adaptation (-compliance") au 
syst&me . 

10 10. Outil de serrage comprenant deux organes (16, 28) 
susceptibles d'etre rapproch6s ou 61oign6s I'un de 1' autre, 
caract6ris6 en ce qu'il est 6quip6 d'un dispositif 
d'entralnement selon I'une des revendications 1^9 pour 
rSaliser le d6placement des organes de 1' outil. 

15 
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